Щодо класифікації промислових роботів by Шевцова, П.В.
16 
ЩОДО КЛАСИФІКАЦІЇ ПРОМИСЛОВИХ РОБОТІВ 
Шевцова П.В.  
СНУ ім. В. Даля, ЛОМАНУМ  
(м. Сєвєродонецьк) 
У роботі досліджено принципи класифікації промислових роботів та 
описано конструктивні особливості деяких з них. 
Метою роботи є дослідження принципів класифікації промислових 
роботів. 
Класифікація промислових роботів здійснюється за наступними 
ознаками: області застосування, виробничо-технологічним особливостям, 
спеціалізації, виду базової системи координат, вантажопідйомності, вели-
чинам лінійних переміщень, обсягом робочої зони, класу точності, мож-
ливості пересування (мобільності), типом приводу, способом установки 
на робочому місці, типу системи управління, способу програмування. Роз-
глянемо деякі з цих характеристик більш детально. 
По області застосування промислові роботи класифікуються відпові-
дно конкретному виду їх використання як основного технологічного об-
ладнання, і цією ознакою можна виділити наступні основні різновиди 
промислових роботів: зварювальні, фарбувальні, складальні і контрольно-
вимірювальні [1]. 
По виду базової системи координат, або конфігурації маніпулятора 
можна виділити п'ять основних різновидів промислового робота. Але 
перш за все розглянемо наступні пояснень. 
Компонування і конструктивне виконання робота, перш за все, зале-
жать від того, які рухи і в якій послідовності повинен виконувати маніпу-
лятор при функціонуванні. Для переносу об'єкта маніпулювання без його 
орієнтації (в будь-яке місце робочої зони) необхідно і достатньо наділити 
маніпулятор трьома ступенями рухливості, кожна з яких може бути як 
поступальної, так і обертальної. Ці ступеня рухливості, звані переносни-
ми, або регіональними, визначають систему координат, в яких здійсню-
ються основні рухи виконавчого пристрою робота по перенесенню об'єк-
та. Залежно від характеру кожної з стерпних ступенів рухливості (посту-
пової або обертальної), їх послідовності і взаємної орієнтації в просторі 
формується ти чи інші базові системи координат маніпулятора зі своїми 
особливостями і формою просторової фігури, описуваної робочим орга-
ном промислового роботу. Таким чином, вигляд базової системи коорди-
нат маніпулятору промислового роботу визначає його конструктивне ви-
конання, рівень складності системи управління і труднощі програмування 
виконавчих рухів. Промисловий робот, який діє у прямокутній, або дека-
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ртовій, системі координат, має три поступальних базових ступеня рухли-
вості з взаємно перпендикулярними напрямками переміщень. Цей тип 
робота складається з рами у вигляді балочної бруківки або портальної 
конструкції, що переміщується поступово, поперечної візки або каретки, 
у вертикальному напрямку котрої переміщується «рука» маніпулятора у 
вигляді стійки або колони. Форма створюваної просторової фігури, опи-
суваної робочим органом, так званої робочої зони, являє собою прямоку-
тний паралелепіпед. 
Промисловий робот, який діє у циліндричній системі координат, має 
одну обертальну і два поступальні базові ступеня рухливості з взаємно 
перпендикулярними напрямками переміщень. Маніпулятор такого робота 
складається з поворотної колони, або стійки, що переміщається по ній у 
вертикальному напрямку каретки, відносно якої поступально рухається 
«рука» маніпулятора. Форма утворення робочої зони представляє собою 
неповний циліндр. 
Промисловий робот, який діє у сферичній, або полярній, системі ко-
ординат, має дві обертальні взаємно перпендикулярні і поступальні сту-
пені рухливості. Такий тип робота складається з колони, або підстави, 
поворотної (хитної) каретки і переміщається в ній поступово по «руці». 
Форма утворюваної робочої зони представляє собою неповну кулю, об-
межену сферичними і пласкими поверхнями [2]. 
Промисловий робот, який діє у кутовій, або ангулярній, сферичній 
системі координат, має три обертальних базових ступеня рухливості. Така 
конфігурація маніпулятора є більш складною за сферичну, або антропо-
морфну і складається з ланок здатних повертатися подібно руці людини: 
до обертового «тіла» у вигляді корпусу, або колони на шарнірно закріп-
люється «плече», до якого, в свою чергу прикріплено «лікоть». Форма 
утворюваної робочої зони представляє собою складну кульову, обмежену 
сферичними і циліндричними площинами поверхню. 
Промисловий робот, який діє у ангулярній циліндричній, або складно 
циліндричній, системі координат, має дві обертальні в горизонтальній 
площині ступені рухливості і перпендикулярну в ньому - поступальну, 
тобто спрямовану вертикально. Маніпулятор такого робота складається з 
обертової колони, або корпуса,  приєднаного до нього і повертається в тій 
же горизонтальній площині ланки, на кінці якої  в направляючій перемі-
щується вертикально «рука». Форма утворюваної робочої зони являє со-
бою прямий складний циліндр. 
